














AXIAL VIBRATION REDUCTION METHOD OF MULTI-COIL-MOTOR  
WITH IMPROVED COIL SELECTION SYSTEM 
 
山本竜也 





It has been proposed that the axial vibration reduction method using multi-coil-motor which can 
precisely control torque and synthetic magnetic field. In this system, the centrifugal force due to the 
unbalance can be reduced by driving the coil in a way that reduces vibration. However, there is a problem 
that the attractive and repulsive forces generated by the coil are not constant. In this paper, a new coil 
selection system is proposed using MATLAB/Simulink in order to keep these forces generated by the 
coils constant. The stability of these forces generated by the coils is verified, and the results are compared 
with those of the conventional system. 







































　2mFC           (1) 
 Fc：遠心力 [N] 
 M：質量 [g] 
 ε：偏心距離 [m] 
 ω：角速度 [rad/s] 
 




































図 4 にハニカム構造型ベクトル量子化器[4]を示す．3 相








図 4 ハニカム構造型ベクトル量子化器 
 












F         (2) 
 F：コイルの吸引力[N] 
 μ0：真空の透磁率 [H/m] 
 Bgap(θr)：ギャップ中の磁束密度分布 
 θr：ロータの回転角度 [rad] 
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図 6 に示す．図 6 より先行研究におけるマルチコイルモ














とで U 相磁界は変化させずに Us 方向に力を発生させる
















なコイルの数を U,V,W それぞれ計算する．図 7 から UVW



































































































クタ回路のシステムを図 10 に示す． 
 
 










タコイルからの吸引力の比較結果を図 10，図 11 に示す． 
 
 











きない時の図を図 12 に示す．図 12 においてロータに対
するアンバランスの角度が 0°のとき，ロータ回転角が
30°のとき V 相コイルからの吸引力は 0 になる．また，
ロータ回転角が 90°のとき，U 相コイルからの吸引力は
0 になる．150°，210°，270°，330°のときも同様にあ
る相のコイルからの吸引力は 0 になる． 
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図 12 ロータにコイルの吸引力を加えられない時 

















図 13 から図 14 のように変化する． 
 
 
図 13 先行研究におけるコイル選択範囲 
      (ロータに対するアンバランスの位置：
0°，ロータ回転角度：30°) 
 
図 14 提案手法におけるコイル選択範囲 
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